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La presente invention concerne la fabrication des pneumatiques. Plus precisement, elle se rapporte 
a la mise en place de fils pour constituer un renforcement du pneumatique. Plus particulierement, 
elle propose des moyens aptes a fabriquer un tel renforcement sur une forme proche ou identique 
de la forme de la cavit6 interne du pneumatique, c'est a dire une forme sensiblement toroTdale, 
5 supportant Pebauche d'un pneumatique pendant sa fabrication. 

Dans ce domaine technique, on connaTt deja des procedes et appareils qui permettent d'integrer la 
fabrication des renforcements de pneumatique a l'assemblage du pneumatique lui-meme. Cela 
signifie que, plutot que de recourir a des produits semi-finis, comme des nappes de renforcement, 

10 on realise un ou des renforcements in situ, au moment ou Ton fabrique le pneumatique, et a partir 
d'une seule bobine de fil. Parmi ces procedes et appareils, la solution decrite dans la demande de 
brevet EP 0 580 055 est tout particulierement adaptee pour la realisation de renforcements de 
carcasse sur un noyau rigide dont la surface exterieure correspond sensiblement a la forme de la 
cavite interne du pneumatique final. On y voit un appareillage dans lequel le fil, destine a 

1 5 constituer un renforcement de carcasse, est pose en arceaux contigus sur un noyau rigide, par un 
ceilleton fixe sur une chaine montee sur des poulies de fa$on a entourer le noyau en formant une 
sorte de « C ». L'oeilleton effectue un mouvement de va-et-vient autour du noyau de fa$on a poser, 
progressivement et de fa9on contigue, un arceau a chaque aller et un arceau a chaque retour, avec 
intervention de presseurs appropries pour appliquer les extremites desdits arceaux au fur et a 

20 mesure sur le noyau rigide, pre-revetu de caoutchouc cru. 

Par la demande de brevet EP 0 962 304, on connaft un appareil prevu lui aussi pour la realisation 
de renforcements de carcasse sur un noyau rigide dont la surface exterieure correspond 
sensiblement a la forme de la cavite interne du pneumatique final. Dans une premiere variante, on 

25 y voit un bras oscillant unique dont Pextremite, supportant un organe de guidage comparable a 
l'ceilleton 6voque ci-dessus, decrit n6cessairement des arcs de cercle. On peut se reporter a la 
figure 3 de ladite demande de brevet EP 0 962 304. Le probleme qui se pose est que si Pon 
souhaite fonctionner a des cadences de pose rapides, il convient que P amplitude des angles et 
rayons caracteristiques de Pare de cercle decrit ne soit pas trop importante. II convient aussi que 

30 les extremites de Pare de cercle ne soient pas trop eloignees du bourrelet, c'est k dire de la zone 
effective de depose du fil. Dans le cas contraire, il en resulterait un travail plus difficile des 
organes presseurs et/ou une plus grande imprecision de depose du fil. Si Pon eloigne vers les plus 
grands rayons Paxe geometrique de rotation du bras oscillant le bras peut contourner le noyau 
sans le heurter. Cela favorise la precision de depose mais alors Pare de cercle decrit devient 
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cavite interne du pneumatique final On y voit un appareillage dans lequel le fil, destine a 
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beaucoup plus grand (tant en angle qu'en rayon) et il est plus difficile de fonctionner a cadence 
elevee. En resume, les parametres de fonctionnement importants sont la position du centre de 
rotation du bras oscillant, Tangle balaye, Ie rayon du bras, et la garde que le bras doit presenter 
par rapport a la forme sur tout son long et en toute position spatiale fonctionnelle. 



Dans une seconde variante de ladite demande de brevet EP 0 962 304, on voit un systeme a came 
et bras multiples articutes, oscillants, Pextremite supportant un organe de guidage, comparable a 
rceilleton evoque ci-dessus, et qui cette fois est maintenu en contact permanent avec le noyau. On 
peut se reporter a la figure 5 de ladite demande de brevet EP 0 962 304. Le probleme qui se pose 
10 est qu'un tel dispositif comporte beaucoup de frottements, et qu'il risque de provoquer des 

desordres notamment dans les produits en caoutchouc cru deja deposes a la surface du noyau, 
d'autant plus importants que Ton chercherait a fonctionner a cadence elevee. 

L'objectif de la presente invention est de proposer des appareillages capables de fonctionner selon 
15 le procede general decrit dans la demande de brevet EP 0 580 055 precise, et capables de 
fonctionner a des cadences importantes sans prejudice de la precision de fonctionnement. 

LMnvention propose un appareil de fabrication d'un renforcement pour pneumatique, ledit appareil 
etant destine a fabriquer un renforcement constitue a partir d'un fil delivre en continu et a la 
20 demande par un distributee approprie, ledit appareil etant destin6 a etre utilise en cooperation 
avec une forme sensiblement toroidale sur laquelle on construit progressivement ledit 
renforcement en deposant des arceaux dudit fil selon une trajectoire souhaitee pour ledit fil a la 
surface de ladite forme, 



5 



ledit appareil comprenant : 



25 



• un organe de guidage dans lequel le fil peut coulisser librement, 



• un premier bras oscillant autour d'un axe geom&rique de rotation et un deuxieme bras 
oscillant autour d'un axe g6ometrique de rotation, lesdits axes geometriques de rotation 
etant sensiblement paralleles, lesdits bras oscillants comportant chacun une tete eloignee 
de leurs axes geometriques de rotation respectifs, 



30 



• des moyens de commande pour conferer auxdits bras oscillants des mouvements 



• d'oscillation autour de leurs axes geometriques de rotation respectifs, Pappareil etant ' 
agencS pour que la tete dudit premier bras dSplace Paxe geometrique de rotation du 
deuxieme bras oscillant, et pour que la tete du deuxieme bras oscillant transporte Porgane 
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le proced6 general dScrit dans la demande de brevet EP 0 580 055 precitee, et capables de 
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L'in vent ion propose un appareil de fabrication d'un renforcement pour pneumatique, ledit appareil 
etant destinS a fabriquer un renforcement constitue a partir d'un fil delivr£ en continu et a la * 
demande par un distributeur approprie, ledit appareil etant destin6 a etre utilise en cooperation 
avec une forme serisiblement toroidale sur laquelle on construit progressivement ledit 
renforcement en deposant des arceaux dudit fil selon une trajectoire souhaitee pour ledit fil a la 
surface de ladite forme, . . . . 

ledit appareil comprenant : 

• un organe de guidage dans lequel le fil peut coulisser librement, 

• un premier bras oscillant autour d'un axe geometrique de rotation et un deuxieme bras 
oscillant autour d'un axe geometrique de rotation, lesdits axes geometriques de rotation 
etant sensiblement paralleles, lesdits bras oscillants comportant chacun une tete eloignee 
de leurs axes geometriques de rotation respectifs, 

• des moyens de commande pour conftrer auxdits bras oscillants des mouvements 
d'oscillation autour de leurs axes geometriques de rotation respectifs, Pappareil etant 
agence pour que la tete dudit premier bras deplace Paxe geometrique de rotation du 
deuxieme bras oscillant, et pour que la tete du deuxieme bras oscillant transporte Porgane 
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de guidage directement, ou indirectement par Pintermediaire d'un ou plusieurs autres bras 
osci Hants, 

• des moyens de commande de la position relative du deuxieme bras par rapport audit 
premier bras de sorte que Porgane de guidage est transports selon un mouvement cyclique 

5 decrit dans un plan de mouvement, en va-et-vient, pour amener Porgane de guidage en 

cycles successifs au voisinage de chacune des extremites souhaitees pour le fil dans ladite 
trajectoire, 

• des presseurs proches de chaque extremite de ladite trajectoire, pour appliquer le fil sur la 
forme auxdites extremites, agissant en synchronisme avec ledit mouvement cyclique de 

10 Porgane de guidage, 

caracterise en ce que Paxe geometrique de rotation du premier bras coupe la forme en position 
de travail, P ensemble des bras oscillants etant forme et agence de fa£on a ce que Porgane de 
guidage contourne la forme, le mouvement relatif entre organe de guidage et forme 
determinant ladite trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de ladite forme. 

15 

Le lecteur est invite a consulter la demande de brevet EP 0 580 055 precitee car la presente 
invention reprend non seulement le procede qui y est decrit, mais aussi dans une large mesure les 
presseurs intervenant pour permettre la formation d'une boucle et pour appliquer ladite boucle 
contre le noyau. Pour rappel, les presseurs comprennent essentiellement chacun une fourche et un 
20 marteau. A quelques details pres, Pexemple de realisation des presseurs qui y est decrit pourrait 
etre repris tel quel, meme si Pon propose ci-dessous une nouvelle forme pour lesdits presseurs. 

C'est concernant Panimation de Porgane de guidage dans lequel le fil peut coulisser librement (a 
savoir Poeilleton), que Pinvention apporte les principales differences. Autrement dit, les systemes 
25 a bras oscillants d^crits ci-dessous sont con9US pour pouvoir prendre la place du systeme a chaTne 
decrit dans la demande de brevet EP 0 580 055 precitee. 

Avant d'aborder en details la description de ces nouveaux moyens d'animation de Porgane de 
guidage du fil, rappelons quelques points utiles a la parfaite comprehension de Pinvention. 

30 

Notons tout d'abord que, comme dans le brevet cite, le terme "fil" doit bien entendu etre compris 
dans un sens tout a fait general, englobant un monofilament, un multifilament, un assemblage 
comme par exemple un cable ou un retors, ou un petit nombre de cables ou retors groupes, et ceci 
quelle que soit la nature du materiau, et que le "fil" soit pre revetu de caoutchouc ou non. Dans le 
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de guidage directement, ou indirectement par P intermediate d'un ou plusieurs autres bras 
oscillants, 

• des moyens de commande de la position relative du deuxieme bras par rapport audit 
premier bras de sorte que Porgane de guidage est transports selon un mouvement cyclique 

5 decrit dans un plan de mouvement, en va-et-vient, pour amener Porgane de guidage en 

cycles successifs au voisinage de chacune des extremites souhaitees pour le fil dans ladite 
trajectoire, 

• des presseurs proches de chaque extr6mite de ladite trajectoire, pour appliquer le fil sur la 
forme auxdites extr6mites, agissant en synchronisme avec ledit mouvement cyclique de 

10 Porgane de guidage, 

caracterise en ce que Paxe ggom&rique de rotation du premier bras coupe la forme en position 
... de travail, Pensemble des bras oscillants etant forme et agence de fa9on a ce que Porgane de 
guidage contourne la forme, le mouvement relatif entre organe de guidage et forme 
determinant ladite trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de ladite forme. 

15 

Le lecteur est invite a consulter la demande de brevet EP 0 580 055 precitee car la presente 
invention reprend non seulement le proc&te qui y est decrit, mais aussi dans une large mesure les 
. presseurs intervenant pour permettre la formation d'une boucle et pour appliquer ladite boucle 
contre le noyau. Pour rappel, les presseurs comprennent essentiellement chacun une fourche et un 
20 marteau. A quelques details pres, Pexemple de realisation des presseurs qui y est decrit pourrait 
etre repris tel quel, meme si Pon propose ci-dessous une nouvelle forme pour lesdits presseurs. 

C'est concernant Panimation de Porgane de guidage dans lequel le fil peut coulisser librement (a 
savoir Poeilleton), que Pinvention apporte les principales differences. Autrement dit, les systemes 
25 a bras oscillants decrits ci-dessous sont con9us pour pouvoir prendre la place du systeme a chatne 
decrit dans la demande de brevet EP 0 580 055 precitee. 

Avant d'aborder en details la description de ces nouveaux moyens d'animation de Porgane de 
guidage du fil, rappelons quelques points utiles a la parfaite comprehension de Pinvention. 

30 

Notons tout d'abord que, comme dans le brevet cite, le terme "fil" doit bien entendu etre compris 
dans un sens tout a fait general, englobant un monofilament, un multifilament, un assemblage 
comme par exemple un cable ou un retors, ou un petit nombre de cables ou retors groupSs, et ceci 
quelle que soit la nature du materiau, et que le "fil" soit pre revetu de caoutchouc ou non. Dans le 
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present memoire, on emploie le terme "arceau" pour designer un tron9on de fil allant d'un point 
singulier a un autre dans Tarmature de renforcement. L'ensemble de ces arceaux disposes sur tout 
le pourtour du pneumatique forme le renforcement proprement dit. Un arceau au sens defini ici 
peut faire partie d'une carcasse, ou d'un renfort de sommet, ou de tout autre type de renforcement. 
5 Ces arceaux peuvent etre individualises par une coupe du fil en cours de pose, ou tous relies entre 
eux dans le renforcement final, par exemple par des boucles. 

Fondamentalement, ['invention traite de la depose en continu d'un fil de renforcement, dans une 
configuration aussi proche que possible de la configuration dans le produit final. Le fil etant 

10 delivre a la demande par un distributee appropri6 comportant par exemple une bobine de fil et le 
cas echeant un dispositif de controle de la tension du fil extrait de la bobine, Pappareil de 
fabrication d'un renfort a partir d'un seul fil coopere avec une forme (noyau rigide ou une 
membrane) sur laquelle on fabrique le pneumatique. II importe peu que le renforcement soit, pour 
etre complet, fabrique en plusieurs passes successives des organes de pose decrits, avec coupe du 

1 5 fil ou non entre deux passes. 

Lorsque Ton definit des positions, des directions ou des sens avec les mots "radialement, 
axialement, circonferentietlement", ou lorsque Ton parle de rayons, on prend pour repere le noyau 
sur Iequel on fabrique le pneumatique, ou le pneumatique par lui-meme. L'axe geometrique de 
20 reference est I'axe de rotation de la forme. 

De meme, comme deja signale dans la demande de brevet EP 0 580 055 precitee, les organes de 
pose du fil ddcrits ici permettent aussi de realiser un renforcement, par exemple un renforcement 
de carcasse, dans Iequel le pas de pose du fil est variable. On entend par "pas de pose" la distance 

25 resultant de la somme de l'ecart entre deux fils adjacents et le diametre du fil. II est bien connu que 
pour un renforcement de carcasse, l'ecart entre fils varie selon le rayon auquel on le mesure. II 
n'est pas question ici de cette variation, mais bien d'un pas variable a un rayon donn6. II suffit 
pour cela de, sans changer la cadence de travail de Porgane de guidage, faire varier selon toute loi 
appropriee la vitesse de rotation de la forme. On obtient ainsi un pneumatique dont les fils de 

30 renforcement de carcasse, par exemple pour une carcasse radiale, sont disposes selon un pas 
presentant une variation controlee pour une position radiale donnee. 

Differents modes de realisation de Pinvention peuvent etre envisages. On verra que, chaque fois, 
Pappareil fait decrire a Porgane de guidage du fil un mouvement sensiblement compris dans un 
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plan -le plan de mouvement- perpendiculaire a l'axe geometrique de rotation du premier bras. Le 

plan de mouvement etant eloigne dudit premier bras, et plus precisement de son arbre de rotation. 

II en resulte des consequences sur Failure des bras oscillants. Dans la suite et de fa9on non 

limitative, on decrit des dispositions dans lesquelles : 
5 • la tete du deuxieme bras est recourb6e vers ladite forme, et supporte directement l'organe de 
guidage, de fa9on a rapprocher Porgane de guidage de ladite forme au moins dans la 
configuration prise par I'appareil lorsque Torgane de guidage est proche de Pextremite de 
ladite trajectoire ; 

• ledit premier bras est sensiblement oriente perpendiculairement a son axe geometrique de 
10 rotation, le deuxieme bras ayant au moins une partie intermediate orientee sensiblement 

parallelement a Faxe geometrique de rotation du premier bras. 
Ces dispositions constructives s'averent avantageuses pour pouvoir presenter correctement 
Torgane de guidage du fil par dessus la forme, notamment aux extremites de la trajectoire de 
depose, sans qu'aucune partie des bras ne vienne heurter la forme pendant le mouvement de va et 
15 vient. 

La suite de la description permet de bien faire comprendre tous les aspects de Tinvention, en 
s'appuyant sur les figures suivantes : 

20 La figure 1 est une perspective montrant une premiere variante du premier mode de realisation 
d'un appareil selon ^invention ; 

La figure 2 est un detail d'un presseur de cet appareil ; 

La figure 3 illustre un detail de ladite premiere variante selon le premier mode de realisation ; 
La figure 4 compare le fonctionnement de la premiere variante du premier mode a une realisation 
25 a un seul bras ; 

La figure 5 illustre un detail d'une seconde variante du premier mode de realisation ; 

La figure 6 compare le fonctionnement de la seconde variante du premier mode a une realisation a 

un seul bras ; 

La figure 7 est une perspective montrant les bras oscillants d'une premiere variante d'un 
30 deuxieme mode de realisation d'un appareil selon l'invention ; 

La figure 8 illustre le fonctionnement de la premiere variante du deuxieme mode de realisation ; 
La figure 9 compare le fonctionnement de la premiere variante du deuxieme mode de realisation a 
une realisation a un seul bras oscillant ; 
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La figure 10 est une perspective montrant les bras oscillants d'une deuxieme variante du 
deuxieme mode de realisation d'un appareil selon l'invention. 

A la figure 1 (ainsi que d'ailleurs pour tous les exemples decrits, sans toutefois que ceci soit 
5 limitatif), on voit que la forme est un noyau 1 (rigide et demontable) d6finissant la geometrie de la 
surface interieure du pneumatique. Celui-ci est revetu de caoutchouc 10, par exemple d'une 
couche de gomme d'etancheite a base de caoutchouc butyl, et d'une couche de gomme assurant 
Penrobage des fils de carcasse. Le caoutchouc 10 recouvrant le noyau 1 permet de retenir des 
arceaux 40 de fil 4 sur le noyau 1 au fur et a mesure de sa depose, par un effet de collage. Bien 
10 entendu, le noyau 1 est entrame en rotation par tout dispositif convenable, non represents. 

Les organes de pose proprement dits comportent essentiellement un systeme a bras oscillants 3 ,a 
d'une part, et des dispositifs presseurs 2° et 2 D d'autre part. Le systeme a bras oscillants 3 ,a est 
montS sur un arbre oscillant 3D ,a dont on voit l'axe geom&rique de rotation 3 lR la . L'axe 

15 geometrique de rotation 31R 1a coupe le noyau 1, en position de fonctionnement pour la pose de fil 
4 sur le noyau. Un boitier 30 ,a comporte un dispositif mecanique de commande, approprie pour 
transformer le mouvement de rotation d'un moteur 300 ,a en mouvement d'oscillations imprimees 
a Parbre 3D Ia . Le systeme a bras oscillants 3 la comporte un premier bras oscillant 3 1 ,a et un 
deuxieme bras oscillant 32 la , agencSs en cascade. Cet agencement a deux bras oscillants permet 

20 aisement de deplacer l'organe de guidage d'un bourrelet a 1'autre, et done d'obtenir, en 

conjonction avec les dispositifs presseurs 2 G et 2 D , une action de Pappareil d'un bourrelet a 
l'autre. 

En ce qui concerne les references aux figures, la convention utilisee est de designer des organes 
25 similaires par la meme reference prtneipale, par exemple « 3 » pour le systeme a bras oscillants, et 
de marquer 1'appartenance specifique a un mode de realisation ou a une variante par une 
indication alphanumerique placee en exposant, par exemple « la » pour le mode « 1 » (premier 
mode) de realisation (utilisant une cascade de trois bras oscillants), dans sa variante « a ». Une 
reference sans marque specifique renvoie a un organe toujours le meme dans les differentes 
30 variantes ou doit etre comprise comme designant indifferemment toutes les variantes de tous les 
modes de realisation. • • 

Le premier bras 3 1 la est monte sur l'arbre oscillant 3D la . Le premier bras 3 1 la comporte une tete 
31T ,a a l'extremite opposee a l'axe geometrique de rotation 3 lR ,a . Le deuxieme bras 32 ,a , articute 
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par un axe geometrique de rotation 32R la du deuxieme bras, est monte sur la tete 3 lT la du premier 
bras 3 1 la . Le deuxieme bras 32 la comporte une base 320 la , orientee sensiblement 
perpendiculairement a Paxe geometrique de rotation 32R la . Ensuite, le deuxieme bras 32 !a 
comporte une partie intermediate 32I la se developpant sensiblement parallelement a Paxe 
5 geometrique de rotation, en direction du plan de mouvement. Enfin, le deuxieme bras 32 ,a 
comporte une tete 32T ,a , a Pextremite de laquelle on trouve un orifice 6 ,a . 

Une particularite tres avantageuse de ce premier exemple (on la retrouve egalement dans tous les 
autres decrits ici, sans que ceci soit limitatif) concerne le guidage du fl! 4. Tout d'abord, le fil 4 

10 est amene jusqu'a un oeillet 301 ,a situe sensiblement sur Paxe geometrique de rotation 3 lR la du 
premier bras. Ensuite, le fil penetre dans un orifice amenage a la base du deuxieme bras 32 la et 
chemine a Pinterieur dudit deuxieme bras, ledit deuxieme bras etant creux. Enfin, au bout de la 
tete du deuxieme bras, Porgane de guidage est constitue par un orifice 6 la a Textremite du 
deuxieme bras oscillant 32 la . Cet orifice remplit la fonction remplie par Pceilleton « 33 » dans la 

1 5 demande de brevet EP 0 580 055 precitee. Tous les exemples decrits se rapportent a des 

realisations tout particulierement avantageuses ne comportant que deux bras oscillants. Des lors, 
la tete du deuxieme bras oscillant transporte directement Porgane de guidage. 

Avant d'aborder en details la commande de tous les mouvements du systeme a bras oscillants 3 la , 
20 revenons aux dispositifs presseurs 2° et 2 D lis doivent etre positionnes de fa9on appropriee pour 
jouer le role decrit dans la demande de brevet EP 0 580 055 precitee. A la figure 2, on voit plus 
particulierement le presseur 2 D qui comporte une fourche 21° et un marteau 22°, tous deux 
mobiles entre une position reculee, en R (position eloignee du noyau 1), et une position avancee, 
en A. On voit en trait discontinu le marteau en position avancee. En ce qui concerne les references 
25 aux figures, la convention utilisee est de designer chacun des organes des presseurs par une 

reference principale, par exemple « 21 » pour la fourche, et de marquer I'appartenance specifique 
au presseur d'un cote, le c6te gauche ou le c6te droit a la figure 1, par respectivement la lettre 
« G » ou « D » placee en exposant. Une reference sans marque specifique renvoie de fa9on 
generique indifferemment a l'un ou Pautre des presseurs ou a leurs organes. 

30 

Le lecteur est a nouveau invite a consulter la partie adequate de la description de la demande de 
brevet EP 0 580 055 precitee, pour un rappel des fonctions respectives de la fourche et du marteau 
22, et pour un rappel des roles respectifs des positions dites avancee A et reculee R. A la figure 2, 
on voit qu'aussi bien la fourche 21 que le marteau 22 ont Pallure de lames paralleles. La fourche 
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21 est, par rapport au marteau, toujours disposee radialement du cote de Paxe de rotation du 
noyau 1 . Soulignons cependant que Ton peut adopter une disposition exactement inverse : le 
marteau 22 plus proche de Paxe de rotation que la fourche 21. 

La fourche 21 a une tete 210 en « V », permettant de prendre et de centrer le fil 4. Pendant la 
phase de prehension, le plan forme par le « V » est dispose sensiblement perpendiculairement au 
fil 4. Lorsque le fil 4 doit etre dispose radialement, cas de la figure 1, la lame formant la fourche 
21 est orient6e de fa9on tangente a un cercle concentrique au noyau 1. La fourche 21 comporte 
aussi un evidemment 21 1 dont le role apparaTtra ci-dessous. 

La fourche 21 est destinee a emporter le fil 4 contre le noyau 1, puis a Py maintenir. A cette fin, 
son avance vers le noyau 1 est declenchee lorsque Porifice 6 a amene le fil 4 a une extremity du 
mouvement en va-et-vient, c'est a dire lorsque Pappareil est sensiblement dans la configuration de 
la figure 1 . La fourche 21 est arretee lorsqu'elle a ancre le fil dans le caoutchouc revetant le noyau 
1 . Ladite fourche 21 permet done de plaquer le fil 4 avec une force suffisante pour qu'il adhere 
correctement a Pendroit souhaite. 

Compte tenu du pas de pose souhaite, Iui-meme fonction du mouvement de rotation du noyau 1 
schematise par la fleche F, la poursuite du mouvement du systeme a bras oscillants 3 provoque la 
formation d'une boucle autour de la pointe 212, ce qui amorce la depose d'un nouvel arceau 40 
sur le noyau 1 (voir figure 1). Et le passage de Porifice 6 au-dela de la fourche 21 en phase de 
retour est permis par P evidemment 211, bien que la fourche 21 soit plaqu6e contre le noyau 1 
dans cette phase de la fabrication. Signalons que la taille de la boucle est fonction de la dimension 
de la pointe 212. 

Le marteau 22 intervient apres la fourche 21 et apres la phase dite de retour de Porifice 6. Dans 
les exemples consideres, le marteau 22 appuie sur le fil 4 h une position radiale un peu plus 
elevee. De preference, il retient encore le fil 4 pendant que Pon retracte la fourche 21. Le maintien 
du marteau pendant que la fourche se retracte aide a eviter que la fourche 21 n'emporte avec elle 
la boucle de fil 4 qui s f est formee autour d'une de ses pointes 212, et qui meme si elle est collee 
sur le caoutchouc, pourrait avoir tendance a rester solidaire de la fourche. L'ancrage du fil 4 dans 
le bourrelet s'en trouve parfaitement fiabilise. 
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Bien entendu, le mouvement en position avancee, et le retour en position reculee, aussi bien pour 
la fourche 21 que pour le marteau 22 (voir double fleches A/R et R/A a la figure 1), sont 
commandes en synchronisme avec le systeme a bras oscillants 3 la , par tout dispositif convenable 
(renvoi de mouvement de l'arbre 3D par une transmission mecanique appropriee, par exemple a 
5 courroies ou a cable ou par synchronisation electrique entre plusieurs moteurs). 

Le systeme a bras oscillants 3 la fait decrire a P orifice 6 ,a un mouvement survolant le noyau 1, et 
meme le contournant. Dans tous les cas de figure, le systeme a bras oscillants 3 fait parcourir a 
P orifice 6 un mouvement dans un plan, le « plan de mouvement ». II convient de soigner la 
10 realisation des rebords de P orifice 6 pour ne pas blesser le fil 4, car le brin de sortie de celui-ci se 
dispose generalement sensiblement dans le plan de mouvement, c'est a dire dans un plan qui est 
perpendiculaire a Paxe geometrique de rotation 31R la . 

C'est done au moyen de l'arbre oscillant 3D ,a que Ton imprime au systeme a bras oscillants les 
15 mouvements convenables. Ledit arbre oscillant 3D la n'effectue pas de rotation continue, mais 
oscille dans les limites d'un arc dont la valeur precise depend de P amplitude souhaitde pour le 
mouvement de Porifice 6 la . Le dispositif mecanique de commande, du genre a bielle et manivelle 
ou tout autre disposition convenable, est dessine aisement en fonction d'un cahier des charges 
dependant de P application visee et est anime par un moteur 300 ,a . 

20 

Afin de commander la position relative du deuxieme bras 32 ,a par rapport au premier bras 3 1 la , le 
premier bras supporte une cascade de pignons (figure 3) ayant un premier pignon fixe 3 1 1 la centre 
sur Paxe geometrique de rotation du premier bras, et un pignon d'extr^mite 3 1 3 la centre sur Paxe 
geometrique de rotation du deuxieme bras et solidaire de celui-ci, et un pignon intermediate 312 ,a 
25 engrenant avec le premier pignon et le pignon d'extremite. Le premier pignon 3 1 1 la , fixe, est 

solidaire du boTtier 30 la . Les pignons 3 12 la et 3 13 la sont montes rotatifs sur le premier bras 3 1 ,a . 
Le premier bras 3 1 la est entraine par un pignon menant 3 14 ,a , lui meme entraine alternativement 
comme explique ci-dessus. 

30 L'angle a (figure 4) represente la position instantanee du premier bras 3 1 la . L'angle a varie sur 
une amplitude suffisante pour que le fil depose atteigne les zones d'extremite de trajectoire. II 
convient que Porifice 6 aille au dela de Pendroit ou intervient le dispositif presseur 2. Dans la 
premiere variante illustree aux figures 3 et 4, Pamplitude du mouvement angulaire du premier 
bras 3 1 la est assez grande mais le premier bras est de faible longueur et done de faible inertie. Le 
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Le systeme a bras oscillants 3 la fait d^crire a Porifice 6 Ia un mouvement survolant le noyau 1, et 
meme le contournant. Dans tous les cas de figure, le systeme a bras oscillants 3 fait parcourir a 
Porifice 6 un mouvement dans un plan, le « plan de mouvement ». II convient de soigner la 
10 realisation des rebords de Porifice 6 pour ne pas blesser le fil 4, car le brin de sortie de celui-ci se 
dispose g&ieralement sensiblement dans le plan de mouvement, c'est a dire dans un plan qui est 
perpendiculaire a Paxe geometrique de rotation 31R ,a . 

C'est done au moyen de Parbre oscillant 3D Ia que Pon imprime au systeme a bras oscillantsvles 
15 mouvements convenables. Ledit arbre oscillant 3D ,a n'effectue pas de rotation continue, mais 
oscille dans les limites d'un arc dont la valeur precise depend de Pamplitude souhaitee pour le 
mouvement de Porifice 6 la . Le dispositif mecanique de commande, du genre a bielle et manivelle 
ou tout autre disposition convenable, est dessine aisement en fonction d'un cahier des charges 
dependant de Papplication visee et est anime par un moteur 300 Ia . 
2.0 . 

Afin de commander la position relative du deuxieme bras 32 ,a par rapport au premier bras 3 1 ,a , le 
premier bras suppprte une cascade de pignons (figure 3) ayant un premier pignon fixe 3 1 1 ,a centre 
sur Paxe geom6trique de rotation du premier bras, et un pignon d'extremite 3 1 3 1 a centre sur Paxe 
geometrique de rotation du deuxieme bras et solidaire de celui-ci, et un pignon intermediate 312 ,a 
25 engrenant avec le premier pignon et le pignon d'extremite. Le premier pignon 3 1 1 la ,.fixe, est 

solidaire du boitier 30 la . Les pignons 312 ,a et 3 1 3 Ia sont montes rotatifs sur le premier bras 31 ,a . 
Le premier bras 3 1 ,a est entraine par un pignon menant 3 14 ,a , lui meme entraine alternativement 
comme explique ci-dessus. 

30 L'angle a (figure 4) represente la position instantanee du premier bras 3 1 ,a . L'angle a varie sur 
une amplitude suffisante pour que le fil depose atteigne les zones d'extremite de trajectoire. II 
convient que Porifice 6 aille au dela de Pendroit ou intervient le dispositif presseur 2. Dans la 
premiere variante.illustree aux figures 3 et 4, Pamplitude du mouvement angulaire du premier 
bras 3 1 ,a est assez grande mais le premier bras est de faible longueur et done de faible inertie. Le 
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nombre de dents N f du pignon fixe 3 1 1 ,a est inferieur au nombre de dents N e du pignon 
d'extremite 3 13 ,a , avec N f = a N e , le premier bras dScrivant des oscillations d'amplitude a, a etant 
positif dans le sens trigonometrique inverse, le deuxieme bras decrivant des oscillations 
d'amplitude P = 180°-aa autour de ladite forme, (3 etant positif dans le sens trigonometrique. 
5 Dans un exemple, on utilise une reduction de 12/18. L'amplitude du mouvement angulaire du 
deuxieme bras oscillant 32 la reste compatible avec des cadences SlevSes. 

Sur la partie gauche de la figure 4, on a represents un appareil a bras unique 39, alors que sur la 
partie droite de la meme figure, on a represents un appareil selon la premiere variante du premier 

10 mode de realisation. On se rend compte que le noyau 1 est dessinS pour fabriquer des 

pneumatiques assez etroits. On compare des appareils con9us pour s'approcher tous les deux aussi 
pret que possible de PextrSmitS de la trajectoire d'un arceau de fil dSpose sur le noyau. L'orifice 
6, dans les deux cas, s'approche tres prSt du bourrelet. Mais dans le cas de I' invention (partie 
droite de la figure), le systeme a bras oscillants nScessite bien moins d'espace libre autour du 

15 noyau, car il s'eloigne moins du noyau lorsquMl survole la zone de la future bande de roulement. 

Comme on va le voir aux figures 5 et 6 dans une variante du premier mode, cet avantage est 
encore plus manifeste s'il faut fabriquer des pneumatiques tres larges, ce qui est de plus en plus 
courant pour de nombreuses applications. 

20 

Remarquons que cette variante comporte aussi un premier bras 3 1 ,b , un arbre oscillant 3D lb , un 
axe geomStrique de rotation 3 lR lb du premier bras 3 1 ,b , une tete 3 lT lb a Pextremite opposSe a 
Paxe geometrique de rotation 3 lR Ib . Elle comporte aussi un deuxieme bras 32 lb , ayant un axe 
geometrique de rotation 32R lb , une tete 32T 1b , a PextrSmitS de laquelle on trouve Porifice 6 1b . On 
25 trouve aussi une cascade de trois pignons 3 1 l lb , 3 12 ,b et 3 13 ,b . Le premier pignon 31 1 lb est fixe, 
solidaire d'un boitier non represents. Les pignons 3 1 2 lb et 3 1 3 lb sont montes rotatifs sur le 
premier bras 3 1 Ib . Le premier bras 3 1 lb est entraine par un pignon menant 3 14 lb , lui meme 
entrainS alternativement comme expliquS ci-dessus. 

30 Le nombre de dents N f du pignon ftxe 3 1 1 lb est supSrieur au nombre de dents N c du pignon 

d'extremitS 3 13 !b , avec Nf = a N e , le premier bras decrivant des oscillations d'amplitude a dans 
Pespace du cotS de son axe gSomStrique de rotation opposS a la forme, le deuxieme bras dScrivant 
des oscillations d'amplitude (3 = aoc autour de ladite forme, a et P etant positifs dans le sens 
trigonomStrique. Par exemple, on utilise une multiplication de 18/12. Vu la tres faible amplitude 
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nombre de dents Nf du pignon fixe 3 1 1 1a est inferieur au nombre de dents N c du pignon 
d'extremite 3 13 la , avec N f = a N e , le premier bras decrivant des oscillations d'amplitude a, a etant 
positif dans le sens trigonometrique inverse, le deuxieme bras decrivant des oscillations 
d'amplitude p = 180°-aa autour de ladite forme, p etant positif dans le sens trigonometrique. 
5 Dans un exemple, on utilise une reduction de 12/18. L'amplitude du mouvement angulaire du 
deuxieme bras oscillant 32 la reste compatible avec des cadences elevees. 

Sur la partie gauche de la figure 4, on a represents un appareil a bras unique 39, alors que sur la 
partie droite de la meme figure, on a reprSsente un appareil selon la premiere variante du premier 

10 mode de realisation. On se rend compte que le noyau 1 est dessine pour fabriquer des 

pneumatiques assez etroits. On compare des appareils con9us pour s'approcher tous les deux aussi 
pret que possible de Fextremite de la trajectoire d'un arceau de fil depose sur le noyau. L'orifice 
, 6, dans les deux cas, s'approche tres pret du bourrelet. Mais dans le cas de F invention (partie 
droite de la figure), le systeme a bras oscillants necessite bien moins d'espace libre autour dti '■ 

15 noyau, car il s'eloigne moins du noyau lorsquMl survole la zone de la future bande de roulement. 

Comme on va le voir aux figures 5 et 6 dans une variante du premier mode, cet avantage est 
encore plus manifeste s'il faut fabriquer des pneumatiques tres larges, ce qui est de plus en plus 
courant pour de nombreuses applications. 

20 

Remarquons que cette variante comporte aussi un premier bras 3 1 lb , un arbre oscillant 3D ,b , un 
axe geometrique de rotation 3 1 R lb du premier bras 3 l ,b , une tete 31T lb a Fextremite opposee a 
Faxe geometrique de rotation 3 lR 1b . Etle comporte aussi un deuxieme bras 32 ,b ,ayant un axe 
geometrique de rotation 32R lb , une tete 32T lb , a Fextremite de laquelle on trouve Foriflce 6 ,b : On 
25 trouve aussi une cascade de trois pignons 31 1 ,b , 3 12 lb et 313 ,b . Le premier pignon 31 1 ,b est fixe, 
solidaire d'un boTtier non represents. Les pignons 312 ,b et 3 13 ,b sont montes rotatifs sur le 
premier bras 3 1 lb . Le premier bras 3 1 lb est entrame par un pignon menant 3 1 4 ,b , lui meme 
entraine alternativement comme explique ci-dessus. 

30 Le nombre de dents N f du pignon fixe 3 1 1 ,b est superieur au nombre de dents N c du pignon 

d'extremite 3 13 lb > avec N f = a N c , le premier bras decrivant des oscillations d'amplitude a dans 
Fespace du cote de son axe geometrique de rotation oppose a la forme, le deuxieme bras decrivant 
des oscillations d'amplitude P = aa autour de ladite forme, a et P etant positifs dans le sens 
trigonometrique. Par exemple, on utilise une multiplication de 18/12. Vu la tres faible amplitude 
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du mouvement angulaire du premier bras 31 lb , ['amplitude du mouvement angulaire du deuxieme 
bras oscillant 32 Ia reste compatible avec des cadences elevees. 

Sur la partie gauche de la figure 6, on a represents un appareil a bras unique 39, alors que sur la 
5 partie droite de la meme figure, on a represents un appareil selon la deuxieme variante du premier 
mode de realisation. On se rend compte que le noyau 1 est dessine pour fabriquer des 
pneumatiques larges. On compare des appareils con9us pour s'approcher tous les deux aussi pret 
que possible de I'extremite de la trajectoire d'un arceau de fil depose sur le noyau. L'orifice 6, 
dans les deux cas, s'approche tres pret du bourrelet. A la figure 6, on compare encore des 

10 appareils con9us pour s'approcher tous les deux aussi pret que possible de I'extremite de la 

trajectoire d'un arceau de fil depose sur le noyau. L'orifice 6, dans les deux cas, s'approche tres 
pret du bourrelet. Mais dans le cas de P invention (partie droite de la figure), le systeme a bras 
oscillants necessite considerablement moins d'espace libre autour du noyau. Dans un cas de ce 
genre, tres courant en pratique, le bras unique 39 directement comparable en ce qui concerne la 

15 depose du fil sur l'ebauche du futur bourrelet, s'eloignerait beaucoup du noyau lorsqu'il survole la 
zone de la future bande de roulement. Le systeme de I'invention presente aussi un gain important 
en inertie des parties en mouvement oscillatoire du systeme de depose. La longueur, done l'inertie 
des pieces en mouvement est plus faible pour la solution selon I'invention. 

20 Meme si, dans les exemples precedents comme dans les exemples suivants, l'orifice 6 decrit un 
mouvement dont le trace est symetrique par rapport a ce plan median, et atteint le voisinage de 
chacune des zones de bourrelet defmies sur le noyau 1 , dans un mouvement parfaitement 
symetrique, cela n'est pas limitatif. II n'est pas exclu que les extremites du mouvement de l'orifice 
ne soient pas en des points syrnStriques par rapport au plan median, par exemple pour fabriquer un 

25 pneumatique dont la trajectoire des arceaux ne serait pas symetrique. Ce serait le cas pour 
fabriquer un pneumatique dont les diametres au seat (terme usuel pour designer le siSge de 
montage) de chacun des bourrelets sont differents. 

L'orifice 6 decrit un mouvement de va-et-vient d'un bourrelet a I'autre, ou plus precisement d'un 
30 endroit proche d'un bourrelet, a un endroit proche de I'autre bourrelet. Le cycle de base du 

fonctionnement des appareils selon I'invention comporte les etapes suivantes : 

le fil etant retenu centre la forme pendant un temps suffisant, deplacer l'orifice (organe de 
guidage) dans un plan de mouvement d'orifice jusqu'a une premiere extremite, 
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du mouvement angulaire du premier bras 31 ,b , I'amplitude du mouvement angulaire du deuxieme 
bras oscillant 32 ,a reste compatible avec des cadences elevees. 

Sur la partie gauche de la figure 6, on a represents un appareil a bras unique 39, alors que sur la 
5 partie droite de la meme figure, on a represents un appareil selon la deuxieme variante du premier 
mode de realisation. On se rend compte que le noyau 1 est dessine pour fabriquer des 
pneumatiques larges. On compare des appareils con^us pour s'approcher tous les deux aussi pret 
que possible de l'extremite de la trajectoire d'un arceau de fil depose sur le noyau. L'orifice 6, 
dans les deux cas, s'approche tres pret du bourrelet. A la figure 6, on compare encore des 

10 appareils con9Us pour s'approcher tous les deux aussi pret que possible de Pextremite de la 

trajectoire d'un arceau de fil depose sur le noyau. L'orifice 6, dans les deux cas, s'approche tres 
pret du bourrelet. Mais dans le cas de V invention (partie droite de la figure), le systeme a bras 
oscillants necessite considerablement moins d'espace libre autour du noyau. Dans un cas de ce 
genre, tres courant en pratique, le bras unique 39 directement comparable en ce qui concerne la 

15 depose du fil sur I'ebauche du futur bourrelet, s'eloignerait beaucoup du noyau lorsqu'il survole la 
zone de la future bande de roulement. Le systeme de l'invention presente aussi un gain important 
en inertie des parties en mouvement oscillatoire du systeme de depose. La longueur, done I'inertie 
des pieces en mouvement est plus faible pour la solution selon l'invention. 

20 Meme si, dans les exemples precedents comme dans les exemples suivants, I'orifice 6 decrit un 
mouvement dont le trace est symetrique par rapport a ce plan median, et atteint le voisinage de 
chacune des zones de bourrelet definies sur le noyau 1, dans un mouvement parfaitement 
symetrique, cela n'est pas limitatif. II n'est pas exclu que les extremites du mouvement de I'orifice 
ne soient pas en des points symetriques par rapport au plan median, par exemple pour fabriquer un 

25 pneumatique dont la trajectoire des arceaux ne serait pas symetrique. Ce serait le cas pour 
fabriquer un pneumatique dont les diametres au seat (terme usuel pour designer le siege de 
montage) de chacun des bourrelets sont diff&rents. 

L'orifice 6 decrit un mouvement de va-et-vient d f un bourrelet a ('autre, ou plus precisement d'un 
30 endroit proche d'un bourrelet, a un endroit proche de l'autre bourrelet. Le cycle de base du 
fonctionnement des appareils selon l'invention comporte les etapes suivantes : 

le fil etant retenu contre la forme pendant un temps suffisant, deplacer Porifice (organe de 
guidage) dans un plan de mouvement d'orifice jusqu'a une premiere extremite, 
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appliquer Ie fil sur la forme a cette premiere extremite et Py maintenir au moins un temps 
suffisant, au moyen d'un dispositif presseur, 

repeter la premiere etape en sens inverse jusqu'a une deuxieme extremite, 
appliquer le fil sur la forme a cette deuxieme extremite et Py maintenir, au moyen d'un autre 
5 dispositif presseur, 

et repeter ainsi ce cycle de base jusqu'a deposer le nombre voulu d'arceaux a la surface de la 
forme, selon la trajectoire souhaitee pour le fil 4 a la surface de la forme, en depla9ant la forme en 
synchronisme avec le mouvement de Porgane de guidage. 

10 Passons maintenant a la premiere variante du deuxieme mode de realisation. La description qui 
suit s'appuie sur les figures 7 a 9. A la figure 7, on a represents seulement un systeme k bras 
oscillants 3 2a , sans faire figurer la forme sur laquelle on depose le fil ou le boitier qui le supporte. 
On voit un premier bras 3 l 2a , monte sur un arbre oscillant 3D 2a ayant un axe geometrique de 
rotation 3 1 R 2a . Le premier bras 3 l 2a comporte une tete 3 lT 2a a Pextremite opposee a Paxe 

15 geometrique de rotation 3 lR 2a . Un deuxieme bras 32 2a , est articule par un axe geometrique de 
rotation 32R 2a du deuxieme bras sur la tete 3 IT 23 du premier bras 3 l 2a . L'appareil comporte une 
came fixe 33^ creus6e dans un disque 330 2a centre sur Paxe geometrique de rotation du premier 
bras. Un suiveur de came 34 2a est en prise avec Iadite came, le premier bras comportant un patin 
35 2a dont le mouvement est commande par le suiveur de came: Le deuxieme bras comporte un 

20 levier 3 12 2a sensiblement perpendiculaire a son axe geometrique de rotation, Pextremite dudit 

levier etant reliee par une biellette 36 2a au patin. Ceci permet de commander la position relative du 
deuxieme bras 32 2a par rapport au premier bras 31 2a . 

Le deuxieme bras comporte une base 320 2a se d<Sveloppant sensiblement parallelement a Paxe 
25 geometrique de rotation, et comporte une tete 32T 23 recourbee vers Paxe geometrique de rotation 
du premier bras 3 l 2a . A Pextremite de la tete 32T 2a , on trouve un orifice 6 2a . Le deuxieme bras 
32 2a est con9u pour deporter Porifice 6 2a jusqu'au plan de mouvement. 

On voit a la figure 8 que, pour realiser un mouvement et des configurations de Pensemble des bras 
30 oscillants 3 2a qui soient symetriques par rapport au plan median CP, le trace de la came 33 2a n'est 
pas symetrique par rapport au plan CP, car d'un cdte du plan CP, il faut basculer le deuxieme bras 
32 2a d'un cdte du premier bras 3 l 2a , et de Pautre cote du plan CP, il faut basculer Ie deuxieme 
bras 32 2a de Pautre cote du premier bras 3 l 2a . 
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appliquer le fil sur la forme a cette premiere extremite et Py maintenir au moins un temps 
suffisant, au moyen d'un dispositif presseur, 

repeter la premiere etape en sens inverse jusqu'a une deuxieme extremite, 
appliquer le fil sur la forme a cette deuxieme extremite et Py maintenir, au moyen d'un autre 
5 dispositif presseur, 

et repeter ainsi ce cycle de base jusqu'a deposer le nombre voulu d'arceaux a la surface de la 
forme, selon la trajectoire souhaitee pour le fil 4 a la surface de la forme, en depla^ant la forme en 
synchronisme avec le mouvement de Porgane de guidage. 



10 Passons maintenant a la premiere variante du deuxieme mode de realisation. La description qui 
suit s'appuie sur les figures 7 a 9. A la figure 7, on a represents seulement un systeme a bras 
oscillants 3 2a , sans faire figurer la forme sur laquelle on depose le fil ou le bottier qui le supporte. 
On voit un premier bras 31 2a , monte sur un arbre oscillant 3D 2a ayant un axe geometrique de 
rotation 3 1 R 2a . Le premier bras 3 1 2a comporte une tete 3 1 T 2a a Pextremite opposee a 1 'axe 

15 geometrique de rotation 3 lR 2a . Un deuxifeme bras 32 2a , est articule par un axe geometrique de 
rotation 32R 2a du deuxifeme bras sur la tete 3 lT 2a du premier bras 3 l 2a . L'appareil comporte une 
came fixe 33 2a creusee dans un disque 330 2a centr£ sur Paxe geometrique de rotation du premier 
bras. Un suiveur de came 34 2a est en prise avec ladite came, le premier bras comportant un patin .+ 
35 2a dont le mouvement est commande par le suiveur de came. Le deuxieme bras comporte un 

20 levier 3 12 2a sensiblement perpendiculaire a son axe geometrique de rotation, Pextremite dudit 

levier etant reliee par une biellette 36 2a au patin. Ceci permet de commander la position relative du 
deuxieme bras 32 2a par rapport au premier bras 3 l 2a . 

Le deuxieme bras comporte une base 320 2a se developpant sensiblement parallelement a Paxe 
25 geometrique de rotation, et comporte une tete 32T 2a recourbee vers Paxe geometrique de rotation 
du premier bras 31 2a . A Pextremite de la tete 32T 2a , on trouve un orifice 6 2a . Le deuxi&me bras 
32 2a est con9u pour deporter Porifice 6 2a jusqu'au plan de mouvement. 

j 

On voit a la figure 8 que, pour realiser un mouvement et des configurations de Pensemble des bras 
30 oscillants 3 2a qui soient symetriques par rapport au plan median CP, le trace de la came 33 2a n'est 
pas symetrique par rapport au plan CP, car d'un cote du plan CP, il faut basculer le deuxieme bras 
32 2a d'un cote du premier bras 31 2a , et de Pautre cote du plan CP, il faut basculer le deuxieme 
bras 32 2a de Pautre cote du premier bras 31 2a . 
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Sur la partie gauche de la figure 9, on a represents un appareil a bras unique 39, alors que sur la 
partie droite de la meme figure, on a repr6sente un appareil selon le deuxieme mode de realisation. 
On se rend compte que le noyau 1 est dessine pour fabriquer des pneumatiques assez etroits. On 
compare des appareils con9us pour s'approcher tous les deux aussi pret que possible de 
5 Pextremite de la trajectoire d'un arceau de fil depose sur le noyau. L'orifice 6, dans les deux cas, 
s'approche tres pret du bourrelet. On voit que, Tangle a' necessaire a Pappareil de gauche pour 
atteindre le bourrelet sans que la partie intermediate ne touche la forme, depuis une position 
mediane sur le plan CP est plus grand que Tangle a de Tappareil de droite, conforme a 
Tinvention. Parmi d'autres avantages, on peut mentionner que la longueur du premier bras 3 l 2a est 
10 plus faible que celle du bras 39. En outre, la longueur du bee final que forme la tete 32T 2a est bien 
plus faible que celle du bee 39T. Or la garde « d » existant entre la forme et le dispositif de pose 
est directement comparable. On voit done tous les avantages de Tinvention. 

Grace a la commande par came, le mouvement relatif entre deuxi&me bras et le premier bras peut 
15 etre ajuste aux besoins assez librement puisqu'il depend essentiellement du profil de la came.On 
est ainsi libere de la contrainte de proportionnalite au mouvement rotatif relatif entre le premier et 
le deuxieme bras, specifique de la commande par pignons du premier mode de realisation, ou la 
deuxieme variante du deuxieme mode. On peut imposer une position relative du deuxieme bras 
par rapport au premier bras de fa9on a notamrnent faire degager rapidement Torifice 6 par rapport 
20 au noyau 1. On assure ainsi une garde « d » approprtee entre la tete 32T 2a et le noyau 1, en 
approchant suffisamment de la surface du noyau 1 dans la zone du bourrelet. 

La figure 10 illustre une variante de realisation du deuxieme mode, dans laquelle un agencement a 
courroie 36 2b procure une fonction comparable a la came de Texemple precedent. On voit un arbre 

25 oscillant 3D 2b supportant un premier bras 3 l 2b . Le premier bras 3 1 2b comporte une tete 3 lT 2b . Un 
deuxieme bras 32 2b est monte rotatif sur la tete SIT 2 *. La courroie crantee 36 2b est montee sur une 
premiere poulie 360 2b centre sur Taxe geometrique de rotation 3 lR 2b du premier bras. La premiere 
poulie 360 2b est non mobile en rotation. La courroie crantee 36 2b est aussi montee sur une 
deuxieme poulie 361 2b centree sur Taxe geometrique de rotation 32R 2b du deuxieme bras 32 2b . La 

30 deuxieme poulie 361 2b est solidaire dudit deuxieme bras. 

La courroie 36 2b est enroulee egalement autour d'un galet tendeur 362 2b et d'un galet de renvoi 
363 2b , tous deux fixes au premier bras 3 l 2b . Le premier bras 3 l 2b est monte sur un passage 3Dl 2b 
amenage sur Tarbre 3D 2b , et est immobilise au moyen d'un flasque 3D2 2b . On dispose ainsi d'une 
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Sur la partie gauche de la figure 9, on a represents un appareil a bras unique 39, alors que sur la 
partie droite de la meme figure, on a represents un appareil selon le deuxieme mode de realisation. 
On se rend compte que le noyau 1 est dessine pour fabriquer des pneumatiques assez etroits. On 
compare des appareils con9us pour s'approcher tous les deux aussi pret que possible de 
Textremite de la trajectoire d'un arceau de fil deposS sur le noyau. L'orifice 6, dans les deux cas, 
s'approche tres pret du bourrelet. On voit que, Tangle a' nScessaire a T appareil de gauche pour 
atteindre le bourrelet sans que la partie intermSdiaire ne touche la forme, depuis une position 
mediane sur le plan CP est plus grand que Tangle a de Tappareil de droite, conforme a 
Tinvention. Parmi d'autres avantages, on peut mentionner que la longueur du premier bras 3 l 2a est 
plus faible que celle du bras 39. En outre, la longueur du bee final que forme la tete 32T 2a est bien 
plus faible que celle du bee 39T. Or la garde « d » existant entre la forme et le dispositif de pose 
est directement comparable. On voit done tous les avantages de Tinvention. 

Grace a la commande par came, le mouvement relatif entre deuxieme bras et le premier bras peut 
etre ajuste aux besoins assez librement puisqu'il depend essentiellement du profil de la came. On 
est ainsi libere de la contrainte de proportionnalite au mouvement rotatif relatif entre le premier et 
le deuxieme bras, spScifique de la commande par pignons du premier mode de realisation, ou la 
deuxieme variante du deuxieme mode. On peut imposer une position relative du deuxieme bras 
par rapport au premier bras de fa9on a notamment faire degager rapidement Torifice 6 par rapport 
au noyau 1. On assure ainsi une garde « d » appropriee entre la tete 32T 2a et le noyau 1, en 
approchant suffisamment de la surface du noyau 1 dans la zone du bourrelet. 

La figure 10 illustre une variante de realisation du deuxieme mode, dans laquelle un agencement a 
courroie 36 2b procure une fonction comparable a la came de Texemple precedent. On voit un arbre 
oscillant 3D 2b supportant un premier bras 3 l 2b . Le premier bras 3 l 2b comporte une tete 3 lT 2b . Un 
deuxieme bras 32 2b est monte rotatif sur la tete 3 lT 2b . La courroie crantee 36 2b est montee sur une 
premiere poulie 360 2b centre sur Taxe geomStrique de rotation 3 lR 2b du premier bras. La premiere 
poulie 360 2b est non mobile en rotation. La courroie crantee 36 2b est aussi montee sur une 
deuxieme poulie 361 2b centree sur Taxe geometrique de rotation 32R 2b du deuxieme bras 32 2b . La 
deuxieme poulie 361 2b est solidaire dudit deuxieme bras. 

La courroie 36 2b est enroulee egalement autour d'un galet tendeur 362 2b et d'un galet de renvoi 
363 2b , tous deux fixes au premier bras 31 2b . Le premier bras 3 l 2b est monte sur un passage 3Dl 2b 
amenage sur Tarbre 3D 2b , et est immobilise au moyen d'un flasque 3D2 2b . On dispose ainsi d'une 
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coulisse permettant de modifier la position relative du premier bras 31 2b sur I'arbre 3D 2b , afin de 
pouvoir regler la distance entre les axes geometriques de rotation 3 1 R 2b et 32R 2b . Afin de pouvoir 
compenser ces variations de distance alors que la longueur de la courroie 36 2b est fixe, le galet 
tendeur 362 2b est montee sur le premier bras 3 l 2b au moyen d'une patte 365 2b comportant des 
5 lumieres 364 2b . 

Bien entendu, il peut etre avantageux de prevoir un tel reglage dans d'autres modes de realisation. 
Par exemple, on voit a la figure 7 une lumi&re 364 2a am^nagee sur le premier bras 3 1 2 *, afin de 
pouvoir en regler la position relative par rapport a I'arbre 3D 2a lors du montage. L'existence d'une 
10 possibility de reglage est la raison pour laquelle la biellette 36 2a comporte un manchon de reglage 
369 2a . 

Les exemples precedents illustrent des appareils posant des tron9ons de fils d'un bourrelet a 
l'autre bourrelet. On peut aussi realiser ou utiliser des appareils agissant d'un bourrelet a une 

15 epaule, par exemple pour la fabrication d'une demi-carcasse. II est en effet connu que la carcasse 
d'un pneumatique radial peut ne pas etre continue d'un bourrelet a l'autre, mais peut etre 
interrompue quelque part sous la bande de roulement. Le renfort de carcasse est alors depose entre 
le bourrelet et une epaule. Un appareil selon l'invention pourrait tout aussi bien etre utilise pour 
une action d'un bourrelet jusqu'a n'importe quel point sous la bande de roulement, y compris 

20 jusqu'a P epaule opposee, avec un certain degre de chevauchement des demi -carcasses l'une sur 
l'autre. 

Rappelons que I'orifice 6, dans toutes les variantes, est anime d'un mouvement cyclique dans un 
plan, appeld ci-dessus « plan de mouvement d'orifice ». Le noyau 1 est entrame en rotation autour 
25 de son axe pendant que I'orifice 6 effectue ses va-et-vient dans le plan de mouvement d'orifice. 

Bien entendu, le mouvement du noyau 1 est en synchronisme avec le mouvement de va-et-vient de 
I'orifice. La trajectoire reelle des arceaux 40 du fil 4 est done a la fois fonction de la position fixe 
relative (qui peut etre inclinee) entre le plan de mouvement d'orifice et le noyau, et est fonction du 
mouvement relatif entre le noyau 1 et le va-et-vient de Porifice 6. 

30 

Aux exemples decrits, la trajectoire de l'arceau 40 est sensiblement radiale parce qu'on y decrit la 
realisation d f une carcasse pour un pneumatique radial, sans que bien entendu cela ne soit limitatif. 
Le plan de mouvement pourrait aussi former un angle quelconque, par exemple de Pordre de 20°, 
par rapport a un plan perpendiculaire a Paxe de rotation du noyau 1, selon les conventions 
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compenser ces variations de distance alors que la longueur de la courroie 36 2b est fixe, le galet 
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15 epaule, par exemple pour la fabrication d'une demi-carcasse. II est en effet connu que la carcasse 
d'un pneumatique radial peut ne pas etre continue d'un bourrelet a I'autre, mais peut etre 
interrompue quelque part sous la bande de roulement Le renfort de carcasse est alors depose entre 
le bourrelet et une epaule. Un appareil selon 1' invention pourrait tout aussi bien etre utilise pour 
une action d'un bourrelet jusqu'a n'importe quel point sous la bande de roulement, y compris 

20 jusqu'a I'epaule opposee, avec un certain degre de chevauchement des demi-carcasses I'une sur 
I'autre. 

Rappelons que l'orifice 6, dans toutes les variantes, est anime d'un mouvement cyclique dans un 
plan, appele ci-dessus « plan de mouvement d'orifice ». Le noyau 1 est entraine en rotation autour 
25 de son axe pendant que l'orifice 6 effectue ses va-et-vient dans le plan de mouvement d'orifice. 

Bien entendu, le mouvement du noyau 1 est en synchronisme avec le mouvement de va-et-vient de 
l'orifice. La trajectoire reelle des arceaux 40 du fil 4 est done a la fois fonction de la position fixe 
relative (qui peut etre inclinee) entre le plan de mouvement d'orifice et le noyau, et est fonction du 
mouvement relatif entre le noyau 1 et le va-et-vient de l'orifice 6. 

30 

Aux exemples decrits, la trajectoire de l'arceau 40 est sensiblement radiale parce qu'on y decrit la 
realisation d'une carcasse pour un pneumatique radial, sans que bien entendu cela ne soit Iimitatif. 
Le plan de mouvement pourrait aussi former un angle quelconque, par exemple de 1'ordre de 20°, 
par rapport a un plan perpendiculaire a I'axe de rotation du noyau 1, selon les conventions 
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usuelles pour mesurer les angles dans le domaine du pneumatique. Les dispositifs presseurs 2 G et 
2° agissent dans le meme plan de depose. 

Pour realiser une carcasse croisee dans les flancs, on peut eloigner le plan de mouvement d'orifice 
d'une orientation purement radiale, par inclinaison du support des organes de pose (comme le 
boitier 30) autour d'un axe parallele a 1'axe de rotation du noyau 1. On peut encore, sans rien 
changer aux organes de I'appareil tel que decrit, changer Pazimut du noyau d'un angle important, 
par exemple 1/8 de tour pour un va-et-vient du systeme a bras 3, de sorte que Ton obtient un angle 
de pose du fil qui est fonction du rapport des deplacements (alors que dans tous les exemples 
precedents la vitesse du noyau 1 n'agissait que sur le seul pas de pose). 

La remarque suivante explique une variante supptementaire, que I'on peut appliquer a tous les 
modes de realisation decrits ici, dans toutes leurs variantes. On peut animer le support des organes 
de pose (comme le boitier 30 la - voir figure 1) d'un mouvement alternatif dans le but d'inflechir 
la trajectoire de pose du fil 4 sur le noyau 1. On peut par exemple animer le support des organes 
de pose d'un mouvement de translation alternatif (voir double fleche P a la figure 1) permettant de 
translater le plan de mouvement d'orifice selon une direction perpendiculaire au plan de 
mouvement. On peut aussi animer !e support des organes de pose d'un mouvement d'oscillations 
autour d'un axe geometrique perpendiculaire a la surface de la forme, compris dans le plan de 
mouvement et coupant l'axe geometrique de rotation du premier bras (voir double fleche Q autour 
de l'axe M-M a la figure 1), permettant de faire osciller le plan de mouvement autour d'un axe 
parallele audit plan de mouvement. On peut encore animer le support des organes de pose d'un 
mouvement d'oscillations autour de tout axe parallele au precedent. II faut bien distinguer une 
telle conception d'un simple rSglage fixe (egalement possible et utile dans certains cas) de Tangle 
que fait le boitier 30 Ia autour de l'axe MM. Tous ces modes particuliers de realisation donnent un 
degre de liberie supplemental pour agir sur la forme exacte de la trajectoire du fil 4. 

Signalons encore que, dans le cas de realisation de demi-carcasses, on peut realiser simultanement 
chacune des demi-carcasses de part et d'autre du noyau, en prevoyant deux appareils selon 
Pinvention en regard chacun d'un cote du noyau. Ou bien on peut realiser chacune des demi- 
carcasses successivement. 

L'ensemble des organes de pose, a savoir le systeme a bras oscillants 3 et les dispositifs presseurs 
2, y compris le moteur et le mecanisme d'entrainement, forme un sous-ensemble pouvant 
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usuelles pour mesurer les angles dans le domaine du pneumatique. Les dispositifs presseurs 2 G et 
2 D agissent dans le meme plan de depose. 
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mouvement. On peut aussi animer le support des organes de pose d'un mouvement d'oscillations 
autour d'un axe geometrique perpendiculaire a la surface de la forme, compris dans le plan de 

20 mouvement et coupant l'axe geometrique de rotation du premier bras (voir double fleche Q autour 
de l'axe M-M a la figure 1), permettant de faire osciller le plan de mouvement autour d'un axe 
parallele audit plan de mouvement. On peut encore animer le support des organes de pose d'un 
mouvement d'oscillations autour de tout axe parallele au precedent. II faut bien distinguer une 
telle conception d'un simple reglage fixe (6galement possible et utile dans certains cas) de Tangle 

25 que fait le boitier 30 hl autour de l'axe MM. Tous ces modes particuliers de realisation donnent un 
degre de liberie supplemental pour agir sur la forme exacte de la trajectoire du fil 4. 

Signalons encore que, dans le cas de realisation de demi-carcasses, on peut realiser simultanement 
chacune des demi-carcasses de part et d'autre du noyau, en prevoyant deux appareils selon 
30 l'invention en regard chacun d'un cote du noyau. Ou bien on peut realiser chacune des demi- 
carcasses successivement. 

L'ensemble des organes de pose, a savoir le systeme a bras oscillants 3 et les dispositifs presseurs 
2, y compris le moteur et le mecanisme d'entrainement, forme un sous-ensemble pouvant 
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facilement etre presente au noyau de fa9on appropriee, et pouvant etre escamote pour par exemple 
presenter au noyau d'autres dispositifs utilises pour la fabrication d'un pneumatique ou pour 
1 'evacuation du noyau vers d'autres postes de confection d'un pneumatique. 

5 L' invention permet de fabriquer un pneumatique par un procede dans leque) on fabrique un 

renforcement a partir d'un fil, delivre en continu et a la demande par un distributee approprie, en 
utilisant une forme sensiblement toroidale sur laquelle on construit progressivement ledit 
renforcement en deposant des arceaux dudit fil selon une trajectoire souhaitee pour ledit fil a la 
surface de ladite forme, au moyen de Tun quelconque des appareils decrits, pour appliquer des 
10 tron9ons de fil d'un des bourrelets du pneumatique a 1'autre bourrelet. 
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REVENDICATIONS 

Appareil de fabrication d'un renforcement pour pneumatique, ledit appareil etant destine a 
fabriquer un renforcement constitue a partir d'un fil (4) delivre en continu et a la demande par 
un distributeur approprie, ledit appareil etant destine a etre utilise en cooperation avec une 
forme (1) sensiblement toroidale sur laquelle on construit progressivement ledit renforcement 
en deposant des arceaux dudit fil selon une trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de 
ladite forme, 

ledit appareil comprenant : 

• un organe de guidage (6) dans lequel le fil peut coulisser librement, 

• un premier bras (31) oscillant autour d'un axe geometrique de rotation et un deuxieme 
bras (32) oscillant autour d'un axe geometrique de rotation, lesdits axes geometriques de 
rotation etant sensiblement paralleles, lesdits bras oscillants comportant chacun une tete 
(3 IT et 32T) eloign^e de leurs axes geometriques de rotation respectifs (31R et 32R), 

• des moyens de commande pour conferer auxdits bras oscillants des mouvements 
d'oscillation autour de leurs axes geometriques de rotation respectifs, Pappareil etant 
agence pour que la tete dudit premier bras deplace Paxe geometrique de rotation du 
deuxieme bras oscillant, et pour que la tete du deuxieme bras oscillant transporte 1 'organe 
de guidage directement, ou indirectement par l'intermediaire d'un ou plusieurs autres bras 
oscillants, 

• des moyens de commande de la position relative du deuxieme bras par rapport audit 
premier bras de sorte que 1'organe de guidage est transporte selon un mouvement cyclique 
decrit dans un plan de mouvement, en va-et-vient, pour amener I 'organe de guidage en 
cycles successifs au voisinage de chacune des extr&nites souhaitees pour le fil dans ladite 
trajectoire, 

• des presseurs (2G et 2D) proches de chaque extremite de ladite trajectoire, pour appliquer 
le fil sur la forme auxdites extremes, agissant en synchronisme avec ledit mouvement 
cyclique de 1'organe de guidage, 

caracterise en ce que 

I'axe geometrique de rotation du premier bras coupe la forme en position de travail, 
I'ensemble des bras oscillants etant forme et agence de fa?on a ce que I'organe de guidage 
contourne la forme, le mouvement relatif entre organe de guidage et forme determinant ladite 
trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de ladite forme. 
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RE VENDIC ATION S 

Appareit de fabrication d'un renforcement pour pneumatique, ledit appareil etant destinS a 
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deuxieme bras oscillant, et pour que la tete du deuxieme bras oscillant transporte Porgane 
de guidage directement, ou indirectement par P intermediate d'un ou plusieurs autres bras 
oscillants, 

• des moyens de commande de la position relative du deuxieme bras par rapport audit 
premier bras de sorte que Porgane de guidage est transporte selon un mouvement cyclique 
d6crit dans un plan de mouvement, en va-et-vient, pour amener Porgane de guidage en 
cycles successifs au voisinage de chacune des extremites souhaitees pour le fil dans ladite 
trajectoire, 

• des presseurs (2G et 2D) proches de chaque extremite de ladite trajectoire, pour appliquer 
le fil sur la forme auxdites extremites, agissant en synchronisme avec ledit mouvement 
cyclique de Porgane de guidage, 

caracterise en ce que 

Paxe geometrique de rotation du premier bras coupe la forme en position de travail, 
Pensemble des bras oscillants etant forme et agence de fa9on a ce que Porgane de guidage 
contourne la forme, le mouvement relatif entre organe de guidage et forme determinant ladite 
trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de ladite forme. 
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2. Appareil selon la revendication 1, dans lequel !a tete (32T) du deuxieme bras est recourbee 
vers ladite forme, et supporte directement Forgane de guidage (6), de fa9on a rapprocher 
l'organe de guidage de ladite forme au moins dans la configuration prise par Pappareil lorsque 
l'organe de guidage est proche de Pextremite de ladite trajectoire. 

3. Appareil selon la revendication 1, dans lequel ledit premier bras (31) est sensiblement oriente 
perpendiculairement a son axe geometrique de rotation, le deuxieme bras (32) ayant au moins 
une partie intermediate (321) orientee sensiblement parallelement a I'axe geometrique de 
rotation du premier bras. 

4. Appareil selon Tune des revendications 1 a 3, dans lequel la base (320) du deuxieme bras, 
incluant I'axe geometrique de rotation, est orientee sensiblement perpendiculairement a I'axe 
geometrique de rotation. 

15 5. Appareil selon la revendication 4, dans lequel le premier bras supporte une cascade de 
pignons ayant un premier pignon fixe (31 1 1 > centre sur I'axe geometrique de rotation du 
premier bras, et un pignon d'extremite (313 1 ) centre sur I'axe geometrique de rotation du 
deuxieme bras et solidaire de celui-ci, et un pignon intermediaire (312 1 ) engrenant avec le 
premier pignon et le pignon d'extremite. 

20 

6. Appareil selon la revendication 5, dans lequel le nombre de dents N f du pignon fixe (3 1 1 ,a ) est 
inferieur au nombre de dents N c du pignon d'extremit£(3 1 3 la ), avec N f = a N c , le premier bras 
decrivant des oscillations d'amplitude a, a etant positif dans le sens trigonometrique inverse, 
le deuxieme bras decrivant des oscillations d'amplitude P = 180°-aot autour de ladite forme, (3 

25 etant positif dans le sens trigonometrique. 

7. Appareil selon la revendication 5, dans lequel le nombre de dents N f du pignon fixe (3 1 1 ,b ) est 
superieur au nombre de dents N e du pignon d'extremite(3 1 3 !b ), avec N f = a N e , le premier bras 
decrivant des oscillations d'amplitude a dans Pespace du cote de son axe geometrique de 

30 rotation oppose a la forme, le deuxieme bras decrivant des oscillations d'amplitude P = aa 

autour de ladite forme, a etant positif dans le sens trigonometrique inverse, p etant positif 
dans le sens trigonometrique. 
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Appareil selon la revendication 1, dans lequel la tete (32T) du deuxieme bras est recourbee 
vers ladite forme, et supporte directement Porgane de guidage (6), de fa$on a rapprocher 
Porgane de guidage de ladite forme au moms dans la configuration prise par F appareil lorsque 
Porgane de guidage est proche de Pextremite de ladite trajectoire. 

Appareil selon la revendication 1, dans lequel ledit premier bras (31) est sensiblement oriente 
perpendiculairement a son axe geometrique de rotation, le deuxieme bras (32).ayant au moins 
une partie intermediaire (321) orientee sensiblement parallelement a Paxe geometrique de 
rotation du premier bras. 

Appareil selon Tune des revendications 1 a 3, dans lequel la base (320) du deuxieme bras, 
incluant Paxe geometrique de rotation, est orientee sensiblement perpendiculairement a Paxe 
geometrique de rotation. 

. *** 

Appareil selon la revendication 4, dans lequel le premier bras supporte une cascade de 
pignons ayant un premier pignon fixe (31 1 1 ) centre sur Paxe geometrique de rotation du 
premier bras, et un pignon d'extremite (313 1 ) centre sur Paxe geometrique de rotation du 
deuxieme bras et solidaire de celui-ci, et un pignon intermediaire (312 1 ) engrenant avec le 
premier pignon et le pignon d'extremite. 

Appareil selon la revendication 5, dans lequel le nombre de dents N f du pignon fixe (31 1 ,a ) est 
inferieur au nombre de dents N c du pignon d'extremite(3 13 1a ), avec N f = a N c , le premier bras 
decrivant des oscillations d'amplitude a, a etant positif dans le sens trigonometrique inverse, 
le deuxieme bras decrivant des oscillations d'amplitude P = 1 80°-aot autour de ladite forme, P 
etant positif dans le sens trigonometrique. 

Appareil selon la revendication 5, dans lequel le nombre de dents N f du pignon fixe (3 1 1 lb ) est 
superieur au nombre de dents N c du pignon d'extremite(3 13 ,b ), avec N r = a N c , le premier bras 
decrivant des oscillations d'amplitude a dans Pespace du cot6 de son axe geometrique de 
rotation oppose a la forme, le deuxieme bras decrivant des oscillations d'amplitude P = aa 
autour de ladite forme, a etant positif dans le sens trigonometrique inverse, P etant positif 
dans le sens trigonometrique. 
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8. Appareil selon la revendication 4, dans Iequel le premier bras (3 l 2b ) supporte une courroie 
crantee (36 2b ) montee sur une premiere poulie (360 2b ) centree sur Paxe geometrique de 
rotation du premier bras, non mobile en rotation, et sur une deuxieme poulie (361 2b ) centree 
sur Paxe geometrique de rotation du deuxieme bras (32 2b ) et solidaire dudit deuxieme bras. 

5 

9. Appareil selon l'une des revendications 1 a 3, comportant une came fixe (33 2a ) centree sur 
Paxe geometrique de rotation du premier bras, dans Iequel le premier bras supporte un suiveur 
de came (34 2a ) en prise avec ladite came, le premier bras comportant un patin (35 2a ) dont le 
mouvement est commande par le suiveur de came, le deuxieme bras comportant un levier 

10 (3 12 23 ) sensiblement perpendiculaire a son axe geometrique de rotation, Pextremite dudit 

levier etant reliee par une biellette (36 2a ) au patin. 



15 



10. Appareil selon Pune des revendications 1 a 9, dans Iequel la tete du deuxieme bras oscillant 
transporte directement Porgane de guidage. 

11. Appareil selon Pune des revendications 1 a 10, dans Iequel Porgane de guidage est constitue 
par un orifice a Pextremite du deuxieme bras oscillant, ledit deuxieme bras 6tant creux et 
parcouru par ledit fil. 



20 12. Proced6 de fabrication d r un pneumatique, dans Iequel on fabrique un renforcement a partir 
d'un fil d^livre en continu et a la demande par un distributeur approprie, utilisant une forme 
sensiblement toroidale sur laquelle on construit progressivement ledit renforcement en 
deposant des arceaux dudit fil selon une trajectoire souhait^e pour ledit fil a la surface de 
ladite forme, au moyen d'un appareil selon Pune des revendications 1 a 1 1, appliquant des 

25 tron9ons de fil d'un des bourrelets du pneumatique a Pautre bourrelet. 
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8. Appareil selon la revendication 4, dans lequel le premier bras (3 l 2b ) supporte une courroie 
crantee (36 2b ) montee sur une premiere poulie (360 2b ) centree sur Paxe geometrique de 
rotation du premier bras, non mobile en rotation, et sur une deuxieme poulie (361 2b ) centree 
sur Paxe geometrique de rotation du deuxieme bras (32 2b ) et solidaire dudit deuxieme bras. 

9. Appareil selon Tune des revendications 1 a 3, comportant une came fixe (33 2a ) centree sur 
Paxe geometrique de rotation du premier bras, dans lequel le premier bras supporte un suiveur 
de came (34 2a ) en prise avec ladite came, le premier bras comportant un patin (35 2a ) dont le 
mouvement est commande par le suiveur de came, le deuxieme bras comportant un levier 

(3 12 2a ) sensiblement perpendiculaire a son axe geometrique de rotation, Pextremite dudit 
levier etant reliee par une biellette (36 2a ) au patin. 

10. Appareil selon Pune des revendications 1 a 9, dans lequel la tete du deuxieme bras oscillant 
transporte directement Porgane de guidage. 

11. Appareil selon Pune des revendications 1 a 10, dans lequel Porgane de guidage est constitue 
par un orifice a Pextremite du deuxieme bras oscillant, ledit deuxieme bras 6tant creux et 
parcouru par ledit fil. 

12. Procede de fabrication d'un pneumatique, dans lequel on fabrique un renforcement a partir 
d'un fil delivre en continu et a la demande par un distributeur approprie, utilisant une forme 
sensiblement toroYdale sur laquelle on construit progress ivement ledit renforcement en 
deposant des arceaux dudit fil selon une trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de 
ladite forme, au moyen d'un appareil selon Pune des revendications 1 a 1 l,.appliquant des 
tron9ons de fil d'un des bourrelets du pneumatique a Pautre bourrelet. 
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